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填 表 说 明  

 

⒈ 本表适用于普通高等学校增设《普通高等学校本科专业目录》内专

业（国家控制布点的专业除外）。 

⒉ 申请表限用 A4纸张打印填报并按专业分别装订成册。 

⒊ 在学校办学基本类型、已有专业学科门类项目栏中，根据学校实际

情况在对应的方框中画√。 

⒋ 本表由申请学校的校长签字报出。 

⒌ 申请学校须对本表内容的真实性负责。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



1.普通高等学校增设本科专业基本情况表 
 

专业代码 080803T 专业名称 机器人工程 

修业年限 四年 学位授予门类 工学学士 

学校开始举办本科

教育的年份 
1958 年 

现有本科专业

（个） 
39 

学校本年度 

其他拟增设的 

专业名称 

数据科学与大数据技术 

能源化学工程 

物流工程 

本校已设的相

近本、专科专

业及开设年份 

机械工程 1958 年 

自动化  1980 年 

机械电子工程 2012 年 

拟首次招生时间 

及招生数 
2019 年 30 人 

五年内计划 

发展规模 

五年内计划招生共 240 人，

第三年后平均年招生人数

60 人 

师范专业标识 

（师范 S、兼有 J） 
 所在院系名称 创新创业教育学院 

高等学校专业设置

评议专家组织审议

意见 

 

（主任签字） 

 

   年   月   日 

学校审批意见

（校长签字） 

     

（盖章） 

 

   年   月   日 

高等学校 

主管部门形式 

审核意见（根据 

是否具备该专业办

学条件、申请 

材料是否真实等给

出是否同意 

备案的意见） 

 

 

 

 

 

 

 

 

（盖章） 

 

                                     年   月  日 

 



⒉学校基本情况表 

 

学校名称 大连交通大学 学校地址 辽宁省大连市沙河口区黄河路 794 号 

邮政编码 116028 校园网址 www.djtu.edu.cn 

学校办学 

基本类型 

□部委院校  地方院校  公办  □民办  □中外合作办学机构 

大学    □学院   □独立学院    

在校本科生总数 17456 专业平均年招生规模 60 人 

已有专业 

学科门类 

□哲学   经济学   □法学   □教育学   文学    □历史学 

理学   工学     □农学   □医学     管理学  艺术学 

专任教师 

总数（人） 
1032 

专任教师中副教授及以上

职称教师数及所占比例 
48.45% 

学校简介和 

历史沿革 

（300 字以内，

无需加页） 

大连交通大学是一所以轨道交通和复合型软件人才培养为特色的高等

学校。学校创建于 1956 年，时为大连机车车辆制造学校；1958 年升格为

大连铁道学院，隶属原铁道部管理；2000 年 2 月划转为辽宁省政府管理，

实施“中央与地方共建，以地方管理为主”的管理体制；2004 年 5 月经教

育部批准更名为大连交通大学；2017 年 1 月，入选辽宁省“一流大学重点

建设高校”。 

学校设有研究生学院和 13 个二级学院，具有学士、硕士、博士三级学

位授予权。拥有 2 个博士后科研流动站，2 个博士学位授权一级学科，13

个硕士学位授权一级学科，11 个工程硕士专业学位授权领域。拥有机械工

程、材料科学与工程、交通运输工程 3 个省一级重点学科。2017 年，机械

工程、材料科学与工程学科入选辽宁省高等学校一流学科。 

注：专业平均年招生规模=学校当年本科招生数÷学校现有本科专业总数 



3.增设专业的理由和基础 
 

（简述学校定位、人才需求、专业筹建等情况）（无需加页） 

一、学校定位 

学校始终把人才培养作为第一要务，坚持 “立足辽宁，服务区域经济，发展铁

路市场，积极面向全国”的办学定位，践行“以人为本、依法治校、质量立校、特色

兴校、追求卓越”的办学理念，坚持服务现代轨道交通业和软件与信息服务业的办学

特色，培养德，智，体，美全面发展，系统地掌握专业及相关学科的基础理论，基本

技能，具有较强创新能力与实践能力的创新应用型人才。 

二、增设专业的主要理由 

当今时代，人类正在走向一个高度科技化的新纪元，作为衡量一个国家科技创新

和高端制造业水平重要标志的机器人技术，已经上升为各个国家的重要发展战略。美

国在 2010 年推行的“先进制造业伙伴计划”中，明确提出要通过发展工业机器人重

镇制造业。日本也制定了机器人技术长期发展战略。2014 年 6 月 9 日，习近平总书

记在两院院士大会上提到，“机器人革命”有望成为“第三次工业革命”的一个切入

点和重要增长点。作为“中国制造 2025”的十大支柱产业之一，机器人产业借助世

界科技发展的潮流，将迎来黄金发展时期。 

人才是机器人产业发展的基础和关键。虽然我国机器人产业已经开始进入高速发

展期，但符合企业需求的技术创新人才稀缺问题一直是影响和制约机器人产业发展的

瓶颈。为满足相关人才需求，2015 年“机器人工程”被教育部列入“新工科”专业

之一，而且近年来工业机器人和服务机器人在轨道交通制造行业和运输服务行业中的

应用也日渐广泛。 

因此开设“机器人工程专业”不仅可以充分响应教育部“新工科”建设的号召，也

可以适应“中国制造 2025”对专业人才需要的战略发展规划，同时也可以提前布局未

来轨道交通制造和运输服务行业对人才的需求变化，培养出掌握各类机器人设计、制

造及应用等知识的专业复合型人才。进一步优化我校控制、机械、计算机应用等相关

学科资源，带动其他相关学科发展。 

三、行业企业现状和人才需求分析 

中国机器人产业最近五年基本保持 20%以上的增速，我国已连续三年成为全球机

器人最大消费国， 2016 年全球最具影响力 50 家机器人企业中，有三家中国企业入



围，分别是大疆创新、富士康和新松机器人。 

随着国内机器人产业爆发性发展，应用和研究人才严重缺失正成为一大瓶颈，培

养机器人行业人才、推广机器人教育势在必行。人才需求主要集中在以下几个产业领

域： 

1. 机器人及智能装备产业的发展迫切需要大量高技能人才。中国工业机器人市

场近年来持续表现强劲，市场容量不断扩大。工业机器人的热潮带动机器人产业园的

新建，产业的发展急需大量高素质高级技能型专门人才，人才短缺已经成为产业发展

的瓶颈。 

2.工业机器人的日益广泛应用需要高技能专门人才。传统制造业的改造提升、人

工成本快速提高促使企业用工业机器人来提高产业附加值、保证产品质量，使工业机

器人及智能装备产业面临前所未有的发展时机。按照工信部的发展规划，到 2020 年

工业机器人装机量将达到 100 万台，大概需要 20 万工业机器人应用相关从业人员。

这意味着从 2014 年开始到 2020 年，平均每年需要培养 3 万名以上的工业机器人应用

人才。企业不仅需要工业机器人现场编程、自动化生产线维护等方面的人才，还需要

大量从事工业机器人安装调试和售后服务等工作的专门人才。随着我国制造业的发

展，预计未来 3-5 年，工业机器人的增速有望达到 25%，高技能人才缺口将逐年加大。 

3．工业机器人应用人才结构性矛盾突出。目前国内高校尚无工业机器人应用方

面的对口专业，从事工业机器人现场编程、机器人自动线维护、工业机器人安装调试

等岗位的人员主要来自对自动化、电气工程、机电一体化等本、专科专业毕业生的二

次培训，短期培训难以达到岗位要求。 

4. 工业机器人应用人才荒。一台工业机器人（机械臂）能否投入到生产当中去，

以及能发挥多大的作用，取决于生产工艺的复杂性，产品的多样性还有周边设施的配

套程度。而解决这些问题却需要 3 到 5 名相关的操作维护和集成应用人才。目前，机

器人在汽车制造以外的一般工业领域应用需求快速增长，而相应的人才储备数量和质

量却捉襟见肘。 

5.机器人技术对接区域经济。沈阳经济区中一些现代化水平比较高的企业开始越

来越多地应用工业机器人。一方面是工业机器人应用高端技术人才需求飙升，一方面

是相应的人才供应奇缺，更为重要的是，工业机器人应用及高端技术人才的大量缺口，

已经开始制约相关技术领域的进展，成为地方产业发展的掣肘。 

四、专业筹建 

http://robot.ofweek.com/2015-05/ART-8321202-8420-28953468_2.html


1、大连交通大学已有基础情况： 

（1）根据辽宁省社会发展对人才需求的实际和学校办学定位，我校已经开办了

自动化、机械工程、电气工程及其自动化等相关专业，为机器人工程发展奠定了坚实

的基础。 

（2）以机器人创新团队为核心的特色工作室运行多年，成果突出，已经基本具

备比较完整的机器人工程专业实践体系，面向机器人专业的人才培养模式 2018 年获

得辽宁省教学成果一等奖。 

多年来，学校通过整合校内外各种优质资源，搭建起以机器人为载体的创新创业

人才培养平台图易（TOE）创新实验室和电子学社两大实践基地，通过建立学科交叉

化、专业特长化的选拔机制，构建课程定制、考核趣味、项目引导、创新创业一体的

培养机制，从而打破了传统的刻板说教模式，实现了多学科的交叉与融合，逐步形成

了学习、实践、竞赛、研究、创新创业五位一体的创新实践体系。创设了 5 门由浅入

深的系列化机器人公共选修课程；开发出 1 套嵌入式机器人教学实验教具；以讲座、

咨询、培训、参观、竞技表演、开放实验室等形式面向全校学生开展机器人相关方面

的科普工作，每年接待参观的本科生达 1000 多人次。 

先后荣获 2015 年全国大学生机器人竞赛（全国总决赛）一等奖（亚军）、（季军），

2017 全国大学机器人竞赛北方赛区冠军，2015 年国际水中机器人大赛一等奖，

2011-2014 年连续四次辽宁省普通高校大学生机器人竞赛一等奖（其中两次冠军）。

2017 年全国大学生机器人大赛机器人创业赛全国二等奖、2016 年全国大学生机器人

大赛机器人创业赛全国三等奖等优异成绩。受到《辽宁日报》、《大连日报》、《辽宁省

卫视》等多家媒体的广泛报道。 

大连交通大学机器人特色创新人才培养成果已经东北地区高校、乃至在全国都具

有一定影响力。 

（3）已有自动化、机械工程等相关专业的大部分理论课程体系，加上依托于电

气信息工程学院、机械学院相关专业实验室和创新创业教育学院孵化基地的实践培养

体系，增加部分机器人特色课程，能够快速的制订符合社会用人需求的人才培养方案

和课程体系，专业人才培养的优势与特色明显。 

（4）通过多年机器人特色团队的发展，已经凝聚了一批业务技术精、工作作风

正、爱岗敬业的教师队伍。参与指导过机器人团队的骨干教师近 10 人，形成了一支

结构合理的研究队伍。 

（5）建成有辽宁省运动与康复器械重点实验室、辽宁省高校人机工程重点实验



室，大连市运动与康复器械工程实验室，创新创业教育学院机器人创新基地，具有非

常好的实践教学条件。 

鉴于以上的理由，在教学经验、人才培养、师资配置、实验室建设、机器人技术

研究开发等方面均已具备开设机器人工程专业的条件，特申请开办《机器人工程》专

业。 

                        

 



4.增设专业人才培养方案 
 

（包括培养目标、基本要求、修业年限、授予学位、主要课程设置、主要实践性教学环节和主要专

业实验、教学计划等内容）（如需要可加页） 

4.1 培养目标： 

针对国家机器人科技发展趋势，培养基础扎实、实践能力强、综合素质高，符合

社会和行业发展需求，掌握机器人工程专业相关的机械、自动化、计算机、电子技术、

传感器技术等方面的基本理论、方法和技能，具备良好的分析、设计、实践和解决问

题的能力，可从事机器人技术研发、应用、管理等方面工作的应用型高级工程技术人

才。 

本专业预期学生毕业 5年左右达到以下目标： 

（1）具有健全的人格、良好的人文社会科学素养、社会责任感和职业道德。 

（2）能够承担机器人工程专业及相关领域的工程项目，对复杂工程问题进行分

析，设计合理的解决方案。 

（3）具有良好的沟通与团队合作能力及一定的工程项目管理能力。 

（4）具有创新性思维和独立认识问题、解决问题的能力。 

（5）具有一定的国际视野及自主学习和终身学习的意识。 

4.2 基本要求： 

(1) 掌握数学、自然科学、工程基础和专业知识并能将其用于解决复杂工程问题。 

(2) 能够应用数学、自然科学和工程科学的基本原理，识别、表达、并通过文献研

究分析复杂工程问题，以获得有效结论。 

(3) 能够接受机器人专业必须的设计、计算、分析、测试和实践训练，掌握利用机

器人专业技术解决实践和工业需求问题的能力，并能够在设计环节中体现创新

意识，考虑社会、健康、安全、法律、文化以及环境等因素。 

(4) 能够具有扎实机器人专业基础知识，熟悉机器人专业领域的机械工程技术、电

子技术、控制工程技术、计算机应用技术等专业基础，了解机器人学科前沿及

发展趋势。基于科学原理并采用科学方法对复杂工程问题进行研究，包括设计

实验、分析与解释数据、并通过信息综合得到合理有效的结论。 

(5) 能够针对复杂工程问题，开发、选择与使用恰当的技术、资源、现代工程工具

和信息技术工具，包括对复杂工程问题的预测与模拟，并能够理解其局限性。 

(6) 能够基于工程相关背景知识进行合理分析，评价专业工程实践和复杂工程问题

解决方案对社会、健康、安全、法律以及文化的影响，并理解应承担的责任。 



(7) 能够理解和评价针对复杂工程问题的专业工程实践对环境、社会可持续发展的

影响。 

(8) 具有人文社会科学素养、社会责任感，能够在工程实践中理解并遵守工程职业

道德和规范，履行责任。  

(9) 能够在多学科背景下的团队中承担个体、团队成员以及负责人的角色。 

(10) 能够就复杂工程问题与业界同行及社会公众进行有效沟通和交流，包括撰

写报告和设计文稿、陈述发言、清晰表达或回应指令。并具备一定的国际视野，

能够在跨文化背景下进行沟通和交流。 

(11) 理解并掌握工程管理原理与经济决策方法，并能在多学科环境中应用。 

(12) 具有自主学习和终身学习的意识，有不断学习和适应发展的能力。 

4.3 修业年限 

四年 

4.4 授予学位 

工学学士 

4.5 核心课程 

机械设计基础、机器人学与柔性自动化、机器人运动学与动力学、液压与气压传

动、电工与电子技术、控制工程基础、数字信号处理、传感器与检测技术、微控制器

结构与应用、数字图像处理及应用、机电系统设计、机器人系统结构设计。 

机器人结构设计课群 机器人运动控制课群 传感与信号处理技术课群

机器人系统结构设

计

液压与气压传动

机器人运动学与动

力学

机电系统设计

控制工程基础

微控制器结构及应

用

传感器与检测技术

数字信号处理

数字图像处理及应

用

机器人应用技术课群

仿生学原理与机械

仿生设计

工业机器人应用技

术

人工智能与机器学

习

机械产品造型设计

 

六．主要实践性教学环节和主要专业实验 

6.1 主要实践性教学环节 

包括计算机基础实践、工程训练、课程设计、依托机器人创新实践的机器人制作

基础训练、机器人系统综合创新性实践、毕业设计等实践教学环节。 



6.2 主要专业实验 

高级语言程序设计实验、电工与电子技术实验、机器人计算机程序设计基础实验、

机电系统设计实验、传感器与检测技术实验、微控制器结构及应用实验、机器人系统

结构设计实验、数字图像处理及应用实验、工业机器人应用技术实验、机器人产品造

型设计实验。 

6.3 教学计划见附件 

1、指导性教学进程计划 

 

教

学

类

别 

课

程

类

别 

课程编号 课程名称 

课

程

性

质 

总

学

分 

总

学

时 

学时 课程进程计划 最

低

学

分 

讲

课 

实

验/
践 

上

机 

课

外 

第一学年 第二学年 第三学年 第四学年 

Ⅰ Ⅱ Ⅲ Ⅳ Ⅴ Ⅵ Ⅶ Ⅷ 

通

识

教

育

与

公

共

基

础

课 

思

政

系

列 

0100203005 思想道德修养与法律基础 必 3 4 32 16   3        

16 

0100106004 中国近现代史纲要 必 3 48 32   16 3        

0100103008 马克思主义基本原理概论 必 3 48 32   16  3       

0100103009 
毛泽东思想和中国特色社

会主义理论体系概论 
必 5 80 64 16     2.5 2.5     

1060000001-4 形势与政策 I–IV 必 2 32 32    2 

外

语

系

列 

0080105301-4 大学英语读写译（A）I–IV 必 6 96 96    1.5 1.5 1.5 1.5     

10 

0080105213-6 大学英语视听说（A）I–IV 必 4 96 

 

96   1 1 1 1     

0080305183 高级英语 选 2 32         2 

 

  

2 

0080105010 实用英语阅读与写作 选 2 32         2 

 

  

0080105007 科技英语阅读与翻译 选 2 32         2 

 

  

0080305185 英美文化概况 选 2 32         2 

 

  

0080305077 跨文化交际 选 2 32         2 

 

  

0080305191 大学英语口语 选 2 32         

 

2   

军

体

系

列 

1030100002 军事理论 必 1 36 16 20   1        

6 

100100001 军训 必 1 2w 

 

2w   1        

0110104001 体育 I 必 1 36 4 28 

 

4 1         

0110104002-4 体育 II–IV 选 3 108 12 84 

 

12 

 

1  1  1      

数

学

与

自

然

科

学

系

列 

0070107001-2 高等数学（A）Ⅰ–Ⅱ 必 11 176 176       5 6             

28 

0050107305 工程化学 必 2.5 40 34 6     2.5               

0070407001-2 大学物理（A）Ⅰ–Ⅱ 必 6 96 96         3 3           

0070407003 大学物理实验（A）Ⅰ–Ⅱ 必 1.5 36   30   (6)   1 0.5           

0070107007 线性代数（A） 必 2 32 32           2           

0070107009 概率统计（A） 必 3 48 48             3         

0070107013 数值计算方法 必 2 32 32           2           

计

算

机

课 

0120308008 高级语言程序设计(A) 选 2 32 16 16           

2 0120308009 高级语言程序设计(B) 选 2 32 16 16           

0120308010 高级语言程序设计(C) 选 2 32 16 16           



综

合

素

质

系

列 

1040000009-11 
职业生涯发展与创新创业

教育基础 I–III 
必 2 38 24 14   1 0.5    0.5   

5 1050000009 大学生心理健康教育 必 2 32 16   16 2        

1050000007-8 国学讲座 I–II 必 1 32 24 8     0.5 0.5     

综合素质系列选修课 

（经管类、社科类、人文类、艺术类、其

他） 

选 4 96 96     4  4     4 

专  

业  

教

育 

学

科

基

础 

0010108004 工程制图（B） 必 3 48 40 4 4   3       

24 

080803T001 工程力学 I-II 必 8 128 112 16         4 4      

080803T002 
机器人计算机程序设计基

础 

必 3 48 32 16         3        

0040108001-2 
电工与电子技术（A）Ⅰ–

Ⅱ 

必 6 96 96             3 3    

0040108003-4 

电工与电子技术实验（A）Ⅰ–

Ⅱ 

必 1 32   32           0.5 0.5    

0030108025 工程热力学与传热学 必 3 48 44 4             3    

专

业

基

础 

080803T003 机械设计基础 必 6 96 88 8             6    

26 

 

0010508001 液压与气压传动 必 2 32 32               2    

004008043 控制工程基础 必 2.5 40 40               2.5    

0040408064 计算机硬件技术基础（B） 必 2 32 28 4             2    

080803T004 机器人运动学与动力学 必 3 48 48        3    

0040508003 数字信号处理 必 3 48 48        3    

0160108011 传感器与检测技术 必 2 32 28 4               2   

0010501803 微控制器结构及应用 必 3 48 40 8        3   

0010501801 机器人学与柔性自动化 必 2.5 40 36 4                2.5  

专

业

课 

专业必修课 

0040608008 数字图像处理及应用 必 3 48 42 6         3  

9 080803T005 机器人系统结构设计 必 3 48 40 8         3  

0010501805 机电系统设计 必 3 48 44 4                3   

创新及学科前沿 

080803T006 机器人工程导论 选 1 16 16                1   

6 

0010208003 铁道概论 选 1 16 16                1   

0010608041 人因工程 选 1 16 16                1   

0010708019 
仿生学原理与机械仿生设

计 

选 1 16 10   6             1   

0010908049 绿色制造技术 选 1 16 16                 1   

0010508011 智能仪器设计 选 1 16 8 8               1   

0010208054 逆向工程 选 1 16 8   8             1   

专业选修课 

0010708003 机械优化设计 选 2 32 18   14             2    

080803T007 机器人故障诊断与维护 选 2 32 20   12             2    

001030005 互换性与测量技术基础 选 2 32 28 4             2    

0010908041 机械制造技术基础 选 2 32 28 4               2   



0010908048 专业英语 选 2 32 32                 2    

0010508005 计算机控制技术 选 2 32 28   4             2    

0010608007 三维实体造型技术 选 2 32 16   16             2    

080803T008 工业机器人应用技术 选 2 32 16   16               2  

080803T009 人工智能与机器学习 选 2 32 12   20               2  

0010708010 MATLAB 与系统设计 选 2 32 12   20               2  

0010908046 机械产品造型设计 选 2 32 16   16               2  

0010908047 机械结构有限元分析 选 2 32 16   16               2  

0010508007 液压控制系统 选 2 32 32                   2  

0010508015 
可编程序控制器原理及应

用 

选 2 32 32                   2  

0010608006 材料成形数值模拟 选 2 32 16   16               2  

实

践

与

毕

业

设

计 

学

科

基

础

实

践 

0120308002 计算机基础实践 选 1 1w   1w     1            

15 

080803T010 机器人制作基础训练 必 2 2w   2w         2        

0010208033 工程训练（C） 必 2 2w  2w             2  

080803T011 机械设计与原理课程设计 必 3 3w   3w             3     

080803T012 
机器人科研与创新创业训

练 

必 5 5w   5w              2  3  

0011008007 专业创新教育与实践 选 2 2w   2w   分散进行 

专

业

实

践 

080803T013 
机器人系统综合创新性实

践 
必 2 2w                       2 

21 

0010508042 机电专业综合实验 必 1 16   16                 1   

0010508102 机电液控制课程设计 必 2 2w          2   

0010508107 生产实习 必 2 2w           2  

0010508105 毕业设计 必 14 14w            14 

学分合计         174 

 

 

2、文化素质和创新创业能力培养 

（1）文化素质类课程规定 

完成综合素质类必修课程 5 学分；积极参与第二课堂的学习，跨学科选修课程，

要求至少修读经济管理类 1.5 学分、文化艺术类课程 1.5 学分；  

（2）鼓励学生参加机器人创新实践，以科技竞赛、创新设计等为主要方式获得学

分，亦可以参加校内的机器人创新实践竞赛、大创计划、慧鱼实践等项目实践活动置

换相应学分。  

（3）本专业学生获取相应的技能、专业、职业类认证证书如：获得计算机辅助技

术认证的“应用工程师证书”，可以置换综合素质系列选修课程学分。参加普惠制培训

取得相关专业合格证可置换工程训练学分（以工程训练中心审核为准）。 

（4）本专业学生参与大学生创新创业中心规定的实践与训练活动，将置换创新实

践学分。参加学校认定的国家级、省、市级、校级创新、创业类大赛，获得省级三等

奖以上、市级二等奖、校级一等奖以上的主要成员可以置换创新实践学分。  

（5）本专业学生已经创立企业、参与勤工助学等活动的，提供相应的证明，将置

换创新实践课程学分。 



5.专业主要带头人简介-1 

姓

名 
关天民 

性别 男 专业技术职务 教授 第一学历 学士 

出生年月 
19630

4 
行政职务 副校长 最后学历 博士 

第一学历和最后学历

毕业时间、学校、专业 

1984.7  石家庄铁道大学  机械工程   本科 学士学位 

2007.6 大连交通大学   机械制造   研究生 博士学位 

主要从事工作与 

研究方向 
新型传动，先进运动与康复器械，人机工程 

本人近三年的主要成就 

在国内外重要学术刊物上发表论文共 5 篇； 出版专著（译著等）    部。 

获教学科研成果奖共 2 项；其中：国家级  项， 省部级 2 项。 

目前承担教学科研项目共 4 项；其中：国家级项目 1 项，省部级项目 3 项。 

近三年拥有教学科研经费共 107 万元， 年均 33.6 万元。 

近三年给本科生授课（理论教学）共 96 学时；指导本科毕业设计共 人次。 

最具代

表性的

教学科

研成果

（4 项以

内） 

序号 成果名称 等级及签发单位、时间 本人署名位次 

1 辽宁省科技进步奖 二等奖，辽宁省科技厅，2006 年 1 

2 
国家体育总局科研攻

关与科技服务奖 
二等奖，国家体育总局，2004 年 1 

3 辽宁省教学成果奖 二等奖，辽宁省教育厅，2018 年 1 

4 辽宁省教学成果奖 一等奖，辽宁省教育厅，2013 年 1 

目前承

担的主

要教学

科研项

目（4 项

以内） 

序号 项目名称 项目来源 起讫时间 经费 本人承担工作 

1 
基于最佳齿廓设计理论

的 FA 传动系列研究 

国家自然科

学基金 
2009.1~2011.12 33 项目负责人 

2 
钛板颅骨修复体数字化

设计与快速制造 

辽宁省科学

技术计划项

目 

2009.1~2010. 

12 
30 项目负责人 

3 
高危老人用担架式洗澡

车研发 

辽宁省科技

计划 
2013.1-2015.12 50 项目负责人 

4 辽宁省特聘教授 辽宁省特聘

教授 

2014.1-2016.12 100 项目负责人 

目前承

担的主

要教学

工作（5

门以内） 

序号 课程名称 授课对象 人数 学时 课程性质 授课时间 

1 人机工程学 硕士 30 32 必修 研二 

2 现代设计学 博士 17 40 必修 博一 

3 机械设计基础 本科 30 32 必修 大三 

教学管理部门

审核意见 
                                            签章 



5.专业主要带头人简介-2 

姓

名 
陈少华 

性别 男 专业技术职务 副教授 第一学历 大学本科 

出生年月 197910 行政职务 副院长 最后学历 博士 

第一学历和最后学历

毕业时间、学校、专

业 

2003.7 大连铁道学院  通信工程   本科 学士学位 

2011.7 大连海事大学  通信与信息系统   博士研究生 博士学位 

主要从事工作与 

研究方向 
嵌入式控制、机器人通信传输 

本人近三年的主要成就 

在国内外重要学术刊物上发表论文共 5 篇； 出版专著（译著等）    部。 

获教学科研成果奖共 1 项；其中：国家级   项， 省部级 1 项。 

目前承担教学科研项目共 5 项；其中：国家级项目  项，省部级项目 2 项。 

近三年拥有教学科研经费共     万元， 年均     万元。 

近三年给本科生授课（理论教学）共 360 学时；指导本科毕业设计共 27 人次。 

最具代

表性的

教学科

研成果

（4 项以

内） 

序号 成果名称 等级及签发单位、时间 本人署名位

次 

1 
教育部全国万名优秀

创新创业导师人才 
教育部高等教育司、2017 年 1 

2 

以多专业融合为导向

的专业学位研究生创

新能力培养与研究实

践 

辽宁省研究生教学成果二等奖，辽宁

省教育厅，2018 年 
1/5 

3 

构建电子实践创新平

台，培养学生创新能力

的研究与实践 

辽宁省教学成果三等奖，辽宁省教育

厅，2013 年 
1/5 

4 

第十六届全国大学生

机器人大赛机器人创

业赛二等奖 

共青团中央、全国学联，2017 年 1 

目前承

担的主

要教学

科研项

目（4 项

以内） 

序号 项目名称 项目来源 起讫时间 经费 
本人承担工

作 

1 
高速列车运维检修系

统无线传输技术研究 

辽宁省自

然科学基

金项目 

2017-5-1 至
2019-4-30 

5 负责人 

2 

动车组检修与调度优

化系统无线监测关键

技术的研究 

辽宁省教

育厅科学

研究项目 

2016-6-1 至
2018-5-31 

3 负责人 

3 

列车设备状态无线智

能监测与故障预警关

键技术研究 

辽宁省博

士启动基

金项目 

2014-7-1 至
2016-12-31 

3 负责人 



5.专业主要带头人简介-3 

4 

基于专业导师制的本

科应用型创新人才培

养模式的研究与实践 

辽宁省教

育厅本科

教学改革

研究项目 

2014.12-2016.12 0.8 负责人 

目前承

担的主

要教学

工作（5

门以内） 

序号 课程名称 授课对象 人数 学时 课程性质 授课时间 

1 通信原理 本科 60 48 必修 大三 

2 通信原理实验 本科 60 6 必修 大三 

3 嵌入式控制系统 研究生 45 32 选修 一年级 

教学管理部门

审核意见 
                                            签章 

姓名 吕斌 

性别 男 专业技术职务 副教授 
第一学

历 
学士 

出生年月 1983.2 行政职务 无 
最后学

历 
硕士 

第一学历和最后学

历毕业时间、学校、

专业 

2004.7  大连交通大学  机械工程及自动化   本科 学士学位 

2017.3 大连交通大学   机械设计   研究生 硕士学位 

主要从事工作与 

研究方向 
康复机器人系统与智能控制、机器视觉 

本人近三年的主要成就 

在国内外重要学术刊物上发表论文共 5 篇； 出版专著（译著等）    部。 

获教学科研成果奖共 4 项；其中：国家级 1 项， 省部级 3 项。 

目前承担教学科研项目共 1 项；其中：国家级项目  项，省部级项目 1 项。 

近三年拥有教学科研经费共 16 万元， 年均 5.3 万元。 

近三年给本科生授课（理论教学）共 463 学时；指导本科毕业设计共 10 人次。 

最具代

表性的

教学科

研成果

（4 项以

内） 

序号 成果名称 等级及签发单位、时间 本人署名位次 

1 
构建以机器人为载体的“五位

一体”培养模式，增强大学生

创新实践能力 

辽宁省教学成果一等奖，辽宁省教

育厅，2018 年 
1 

2 辽宁省优秀教师 辽宁省人社厅、教育厅，2015 年 1 

3 
大众化教育下应用型拔尖人

才培养的改革与实践 

辽宁省教学成果二等奖，辽宁省教

育厅，2013 年 
3 

4 
全国大学生机器人竞赛亚军，

优秀指导教师 
共青团中央、全国学联，2015 年 1 

目前承

担的主

要教学

序号 项目名称 项目来源 起讫时间 经

费 
本人承担工作 

1 可 编 程 运 动 控 制 器 国家科技 2015.6-2017.12 46 主要完成人 



5.专业主要带头人简介-4 

科研项

目（4 项

以内） 

Gerber 文件解析技术研

究 

支撑计划

项目 

2 
高危老人用担架式洗澡

车研发 

辽宁省科

技计划 
2013.1-2015.12 50 主要完成人 

3 
嵌入式机器人教学实验

平台的研究与开发 

大连交通

大学 
2013.1-2014.12 0.3 项目负责人 

目前承

担的主

要教学

工作（5

门以内） 

序号 课程名称 授课对象 人数 学时 课程性质 授课时间 

1 
机器人微控制器与程序

设计 
本科 60 24 选修 大二 

2 竞技机器人设计与实验  本科 30 24 选修 大三 

3 创新工程实践 本科 60 48 选修 大二 

教学管理部门

审核意见 
                                            签章 

姓

名 
李桂林 

性别 男 专业技术职务 教授 第一学历 本科 

出生年月 1963.09 行政职务  最后学历 研究生 

第一学历和最后学

历毕业时间、学校、

专业 

1985 年，沈阳航空航天大学，无线电通信，本科 

1988 年，西安电子科技大学，通信与电子系统，硕士研究生 

主要从事工作与 

研究方向 
智能通信网络，计算机图形技术应用 

本人近三年的主要成就 

在国内外重要学术刊物上发表论文共    篇； 出版专著（译著等）    部。 

获教学科研成果奖共 1 项；其中：国家级   项， 省部级 1 项。 

目前承担教学科研项目共 2 项；其中：国家级项目  项，省部级项目 1 项。 

近三年拥有教学科研经费共 2.5 万元， 年均 0.8 万元。 

近三年给本科生授课（理论教学）共 288 学时；指导本科毕业设计共 30 人次。 

最具代

表性的

教学科

研成果

（4 项以

内） 

序号 成果名称 等级及签发单位、时间 本人署名位次 

1 

辽宁省教学成果奖：

构建电子实践创新平

台,培养学生创新能

力的研究与实践 

三等奖，辽宁省教育厅，2013 2 

目前承

担的主

要教学

科研项

目（4 项

以内） 

序

号 
项目名称 项目来源 起讫时间 

经

费 
本人承担工作 

1 

基于交互式动画演示

的单片机系列课程翻

转课堂教学方法研究 

省教育厅 2016.01-2018.12 0.5 负责人 



5.专业主要带头人简介-5 

2 
光通信系统虚拟仿真

实验室 
校内 2018.01-2019.12 2.0 负责人 

目前承

担的主

要教学

工作（5

门以内） 

序号 课程名称 授课对象 人数 学时 
课程性

质 

授课时

间 

1 单片机原理与接口技术 本科 120 48 必修课  

2 计算机图形技术及应用 研究生 15 32 选修课  

教学管理部门

审核意见 
                                            签章 

姓名 陈勇 
性别 男 专业技术职务 副教授 第一学历 学士 

出生年月 1979.3 行政职务 无 最后学历 博士 

第一学历和最后学历

毕业时间、学校、专业 

2002 年 6月，吉林农业大学，农业机械化工程，获工学学士学位。 

2008 年 6月，吉林大学，农业机械化工程，获工学博士学位。 

主要从事工作与 

研究方向 
外骨骼机器人、仿生机器人 

本人近三年的主要成就 

在国内外重要学术刊物上发表论文共 22 篇； 出版专著（译著等）6 部。 

获教学科研成果奖共 0 项；其中：国家级 0 项，省部级 0 项。 

目前承担教学科研项目共 6 项；其中：国家级项目 2 项，省部级项目 4 项。 

近三年拥有教学科研经费共 180 万元，年均 60 万元。 

近三年给本科生授课（理论教学）共 585 学时；指导本科毕业设计共 43 人次。 

最具代表

性的教学

科研成果

（4 项以

内） 

序号 成果名称 等级及签发单位、时间 本人署名位次 

1 
辽宁省高等学校优秀

人才 
辽宁省教育厅，2015 年 1 

2 
辽宁省“百千万人才工

程”万层次 
辽宁省社会保障厅，2014 年 1 

3 大连市青年科技之星 大连市科学技术局，2014 年 1 

目前承担

的主要教

学科研项

目（4 项

以内） 

序号 项目名称 项目来源 起讫时间 经费 本人承担工作 

1 
助老助残外骨骼机器人变

刚度的人机耦合驱动研究 

辽宁自然

科学基金 
2016.1-2018.12 10万 项目负责人 

2 
柔性下肢外骨骼机器人的 

仿生控制研究 

北京市教

育委员会 
2017.1-2018.12 10万 项目负责人 

3 
基于人体运动反射的外骨

骼助行机器人步态规划 

大连市科

学技术局 
2016.1-2018.12 10万 项目负责人 

4 
雾霾降质图像全偏振清晰

化方法及探测器研究 

国家自然

科学基金 2016.1-2018.12 25万 主要完成人 



 

6.教师基本情况表 

 

序

号 
姓名 

性

别 

年

龄 

专业技

术职务 

第一学历毕业学

校、专业、学位 

最后学历毕业学

校、专业、学位 

现从事

专业 
拟任课程 

专职 

/兼职 

1 
关天

民 
男 55 教授 

1984.7  石家庄

铁道大学  机械

工程   本科 学

士学位 

2007.6 大连交通

大学   机械制造   

研究生 博士学位 

机械

工程 

机器人工

程导论 
专职 

2 
陈少

华 
男 39 副教授 

2003.7 大连铁道

学院  通信工程   

本科 学士学位 

2011.7 大连海事

大学  通信与信

息系统   博士研

究生 博士学位 

通信

工程 

机器视觉

与图像理

解 

专职 

3 
 

吕斌 
男 35 副教授 

2004.7  大连交

通大学  机械工

程及自动化   本

科 学士学位 

2017.3 大连交通

大学   机械设计   

研究生 硕士学位 

机械

电子

工程 

 

机器人系

统结构设

计 

专职 

4 
李桂

林 
男 55 教授 

1985 年 7 月，沈

阳航空航天大学，

无线电通信，本科 

1988 年 4 月，西安

电子科技大学，通

信与电子系统，硕

士研究生 

通信

工程 

传感器与

检测技术 
专职 

5 陈勇 男 39 副教授 

2002 年 6 月，吉

林农业大学，农业

机械化工程，获工

学学士学位。 

2008 年 6 月，吉林

大学，农业机械化

工程，获工学博士

学位。 

机械

电子

工程 

柔性生产

线 
专职 

6 
王晓

煜 
男 39 副教授 

2001.9 沈阳工业

大学 

机械电子工程 

本科 学士学位 

2007.12 大连理工

大学 机械电子工

程 研究生  

博士学位 

机械

电子

工程 

机器人学

与柔性自

动化 

专职 

目前承担

的主要教

学工作（5

门以内） 

序号 课程名称 授课对象 人数 学时 课程性质 授课时间 

1 机械系统设计 本科生 50 40 必修 大三 

2 机械工程基础 本科生 100 56 必修 大二 

3 计算机辅助产品设计 本科生 50 64 必修 大二 

4 铁道概论 本科生 240 16 选修 大二 

5 
仿生学原理与机械仿

生设计 
本科生 90 16 选修 大三 

教学管理部门

审核意见 
                                            签章 



7 
张旭

秀 
女 50 教授 

1992.7 大连铁道

学院 

工业电气自动化   

本科  学士 

2006.6  大连理工

大学 

信号与信息处理 

研究生  博士 

自动

化 

计算机硬

件技术基

础（B） 

专职 

8 
吴化

柱 
男 47 副教授 

1995.7 大连铁道

学院   

电力牵引与传动

控制  本科  学

士 

2003.1  大连铁道

学院  交通信息

工程与控制  研

究生  硕士 

自动

化 

控制工程

基础 
专职 

9 
朴明

伟 
男 56 教授 

1984.7  吉林工

业大学  工程机

械   本科 学士

学位 

大连交通大学   

机械制造   研究

生 博士学位 

机械

工程 

车辆

工程 

MATLAB

与系统设

计 

专职 

10 
张迎

辉 
男 42 副教授 

1999.07 东北大

学 选矿工程 学

士学位 

2012.07 大连交通

大学   机械制造

及其自动化   研

究生 博士学位 

机械

设计

及理

论 

机械优化

设计 

机器人运

动学与动

力学 

专职 

11 武力 女 38 副教授 

2002.7  石家庄

铁道大学  机械

工程   本科 学

士学位 

2009.7 大连理工

大学   机械设计

及理论   研究生 

博士学位 

机械

工程 

机器人制

作基础训

练 

专职 

12 
贾世

杰 
男 49 教授 

1990.7 山东大学 

电子学与信息系

统 学士学位 

2013.11 大连理工

大学 信号与信息

处理 博士学位 

电子

信息

工程 

机器人计

算机程序

基础 

专职 

13 姜涛 男 39 
高级工

程师 

2002.7 山东理工

大学 电气工程及

其自动化，学士学

位 

2006.3 大连交通

大学，交通信息工

程及控制，硕士学

位 

自动

化 

机器人系

统综合创

新性实践 

兼职 

14 
吴志

友 
男 39 

高级工

程师 

2004.7 长春大学，

电气工程及其自

动化，学士学位 

2008.1 大连交通

大学，交通信息工

程及控制，硕士学

位 

自动

化 

工业机器

人应用技

术 

兼职 

 

7.主要课程开设情况一览表 

 

序号 课程名称 
课程 

总学时 

课程 

周学时 
授课教师 授课学期 

1 工程制图（B） 48 4 阎晓琳 2 



2 工程力学 I-II 128 4 于晓洋 3/4 

3 机器人计算机程序设计基础 48 4 贾世杰 3 

4 电工与电子技术（A）Ⅰ–Ⅱ 96 4 付维胜 4 

5 工程热力学与传热学 32 4 翟赟 4 

6 机械设计基础 96 4 雷蕾 4 

7 液压与气压传动 48 4 田晓静 5 

8 控制工程基础 40 4 吴化柱 5 

9 计算机硬件技术基础（B） 32 4 张旭秀 5 

10 机器人运动学与动力学 48 4 张迎辉、王广欣 5 

11 数字信号处理 48 4 李晖 5 

12 传感器与检测技术 32 4 李桂林 6 

13 微控制器结构及应用 48 4 李丽 6 

14 机器人学与柔性自动化 40 4 王晓煜/贾颖 6 

15 数字图像处理及应用 48 4 王睿杰 7 

16 机器人系统结构设计 48 4 吕斌 7 

17 机电系统设计 48 4 李勇进 6 

18 计算机控制技术 32 4 栾志博 6 

19 可编程序控制器原理及应用 32 4 臧侃 6 

20 液压控制系统 32 4 蒋丹弘 6 

21 智能仪器设计 16 2 董华军 6 

22 铁道概论 16 4 陈勇 6 

23 仿生学原理与机械仿生设计 16 4 陈勇 6 

24 机械优化设计 32 4 张迎辉 6 

25 MATLAB 与系统设计 32 4 朴明伟 7 



26 机器人制作基础训练 2w 2w 武力 3 

 



8.其他办学条件情况表 
 

专业名称 机器人工程 
开办经费

及来源 
200 万，拨款 

申报专业副高及以

上职称(在岗)人数 
12 

其中该专业 

专职在岗人数 
12 

其中校内 

兼职人数 
0 

其中校外

兼职人数 
2 

是否具备开办该 

专业所必需的图书

资料 

是 

可用于该专业的 

教学实验设备 

（千元以上） 

 

90 

 

（台/件） 

总 价 值 

（万元） 
620 

序 

号 

主要教学设备名称（限

10 项内） 

型    号 

规    格 

台

(件) 
购 入 时 间 

1 
仿人机器人 NAO; 25 个自由度/CPU1.6GHz/1G 

内存/2G 闪存/8GSD 

1 2015.8 

2 
4 旋翼无人机 DJI-M100 1 2017.3 

3 
人形机器人 ROBONOVAII，自由度：17 个  动作

时间：1 小时以上 

6 2010.6 

4 
蛇型机器人 UP-Solids nakeII，12 关节，两两正交

串联  工作电压：DC 5V 

2 2010.6 

5 
机器人教学实验系统 fischertechnik 10 2012.4 

6 
创意之星模块化机器人

设计套件 

UP-InnoST AR-A 4 2012.4 

7 
六自由度机器人教学实

训系统 

RoboArm-II 具有 6 个关节自由度，最

大伸展长度 0.5 米，最大负载 0.3kg 

3 2012.4 

8 
机电技术综合培训系统 模块化实验箱设计 4 2012.4 

9 
金属 3D 打印机 

 

雷尼绍 AM250 1 2015.11 

10 
BDMC 系列机器人直

流伺服驱动器 

工作电压：10-36；工作电流：3-10A 短

路电流：6-20A 

8 2012.4 

备

注 

 

 

   

注：若为医学类专业应附医疗仪器设备清单。 

 



9.学校近三年新增专业情况表 
 

学校近三年（不含本年度）增设专业情况        

序  号 专 业 代 码 本/专科 专   业   名   称 设 置 年 度 

1     

2     

3     

4     

5     

6     

7     

8     

9     

10     

11     

12     

13     

14     

15     

16     

17     

 


